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Universal transport vehicle with adjustable wheelbase and wheel track, 
includes four independent wheels, each mounted on suspension arms 
articulating on chassis and simultaneously adjusted by threaded rod and 
collars 
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Abstract of FR2844245 

The vehicle includes four independent wheels (2- 
5) each mounted on means (7,9,20,21) 
connected to suspension arms (6,8,22,23) fixed 
to the vehicle chassis. Each suspension arm is 
articulated on the chassis along an arc or pivot 
axis (11,1 5,24,25) positioned near the end of the 
chassis. The suspension arms are connected 
directly or indirectly to one or more actuation 
elements (34) that enable simultaneous or 
independent rotation of the arms w.r.t the 
articulation axis. Threaded collars (33,38) move 
along a threaded rod (34) to adjust the position of 
connecting rods (31,32,36,37) that varies the 
positions of the wheels. 
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@) VEHICULE UNIVERSEL DE TRANSPORT A V0IE, EMPATTEMENT ET GARDE AU SOL VARIABLES. 



(gy Ce vehicule universe! de transport comporte quatre 
roues independantes (2 - 5), montees chacune sur un 
moyeu (7, 9, 20, 21)porte par un bras porteur (6, 8, 22, 23) 
solidaire du chassis (C) du vehicule. 

Chacun des bras porteur (6, 8, 22, 23) est articule sur le 
chassis (C) selon un axe d'articulation ou axe - pivot (10,11, 
24, 25) positionnS au voisinage de I'extremite du chassis. 

Les bras porteur sont relfes directement ou indirecte- 
ment a un ou plusieurs organes d'activation (34) assurant 
simultanement ou ind6pendamment la rotation desdits bras 
porteur par rapport auxdits axes d'articulation. 
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Vebjcule Universel w Transport A voie, Empattement et 
Garde au Sol Variables 

LMnvention concerne un vehicule universel de transport, dont la voie, c'est a dire la 
5 largeur entre les roues de chacun des deux trains avant et arrtere, V empattement, c'est 
a dire la distance s6parant le train avant du train arriere, et la garde au sol, sont 
variables. 

Dans un certain nombre d' applications, il s'avere necessaire de disposer d'un chassis 
10 equipe de roues, susceptible de presenter une variability de la largeur de la voie, ainsi 
que de la garde au sol. Ceci est notamment vrai dans le domaine des engins de travaux 
publics, mais s'applique egalement pour les chaises roulantes pour paraplegiques, 
lorsqu'ils sont amenes a deambuler dans les habitations dans lesquelles les largeurs de 
porte ne sont pas standardises, et en tout cas inadaptees a de tels chariots. En outre, 
15 les standards rencontres en relation avec de tels chariots sont definis comme 6tant a 
voie etroite et empattement court, done tout particulierement instables, en particulier 
sur des terrains non stabilises ou accidents. 

On a propose, par exeraple dans le brevet fran9ais FR-A-2 371 333, un chariot de 
20 transport k hauteur et largeur de voie reglables, mais dont la variation de la voie ou de 
la hauteur s'effectue manuellement, et necessite le ddplacement des roues une a une, 
au niveau de differents logements pr£vus k cet effet, destines h recevoir le bras porteur 
de la roue. 

25 Outre bien evidemment 1' impossibility d'automatiser le deplacement des roues, les 
variations possibles de la largeur de la voie et de la garde au sol du chariot ne peuvent 
etre r^alisees que de maniere discrete, puisque lesdits logements ne sont pas r6partis 
uniformement, en tout cas pas de maniere continue, en fonction des differents souhaits 
possibles de l'utilisateur. 

30 

L'objet de la presente invention est tout d'abord, de pallier ces inconvenients, mais 
d*autre part et surtout de proposer un vehicule polyvalent, dont la modification de 
voie, d' empattement et de garde au sol peut etre realisee en une seule manoeuvre, selon 
des valeurs continues. 

35 

Ce faisant, il devient possible, tout en elargissant la voie, d'augmenter la garde au sol 
dudit vehicule, et partant d'optimiser sa stability. 
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A cet effet, le vehicule universel de transport conform6ment a Y invention, comporte 
quatre roues independantes, montees chacune sur un moyeu porte par un bras solidaire 
du chassis du vehicule. 

5 II se caract£rise : 

- tout d'abord, en ce que chacun des bras porteur est articule sur le chassis selon 
un axe d' articulation positionne au voisinage de 1'extremite du chassis ; 

- et en ce que lesdits bras sont relies directement ou indirectement a un ou 
plusieurs organes deactivation assurant simultanemenl ou independamment la 

10 rotation desdits bras porteur par rapport auxdits axes d* articulation. 

Ainsi, lorsque Ton actionne l'organe en question, celui-ci agit sur les bras porteur, 
provoquant soit la rotation en direction du chassis et la diminution de la largeur de la 
voie et corollairement la diminution de Pempattement, soit au contraire la rotation des 
15 bras porteurs h P oppose du chassis, et done l'ecartement de la voie, et corollairement 
P augmentation de rempattement. 

Selon une premiere forme de realisation de Pinvention, cet organe d'activation est 
constitue d'une vis sans fin, solidaire du chassis, sur laquelle sont susceptibles de se 
20 deplacer en translation de maniere antagoniste deux bagues, au niveau desquelles est 
solidarisee I'extremite respective de biellettes solidarisees audits bras porteur. 

Selon une autre forme de realisation de 1'invention, l'organe d'activation est constitue 
par un v6rin, solidaire du chassis, dont l'autre point d'application est constitue par le 
25 bras porteur lui-meme. En d'autres termes, selon cette forme de realisation, Taction est 
directement realisee sur le bras porteur. 

Avantageusement, Taxe d' articulation des bras porteur sur lc chassis est incline par 
rapport a la verticale, de telle sorte a induire simultanement avec Tecartement de la 
30 voie et T augmentation de Pempattement, une augmentation de la garde au sol. Cette 
inclinaison est communement appelee angle de chasse. 

Selon une forme de realisation de Tinvention, lesdits bras porteur d'un meme train de 
roues (avant ou arriere) sont relics par paire a l'organe d'activation. De la sorte, 
35 lorsque ledit organe est active, on induit simultanement et symetriquement 
l'ecartement des roues du train considere. 
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Avantageusement, le vehicule comporte au moins un train de roues directionnelles, 
solidarisees au chassis, outre par le bras porteur principal, egalement par un bras de 
parallelisme, solidaire dudit chassis, ledit bras etant articule audit chassis par un axe 
vertical et etant susceptible de toumer par rapport a cet axe au moyen d'une barre de 
5 direction entrain6e en translation par un ensemble crtmaillere/pignon ou tout autre 
moyen equivalent. 

La maniere de realiser I'invention et les avantages qui en decoulent ressortiront mieux 
de Texemple de realisation qui suit donn6 a titre indicatif et non limitatif a Tappui des 
10 figures annexees. 

Les figures 1 et 2 sont des representations schematiques du principe de fonctionnement 
du vehicule confomie k I'invention, illustrant notamment la variation de voie et 
d'empattement, respectivement voie etroite et voie 61argie. 
15 La figure 3 illustre egalement schematiquement la variation de la garde au sol dudit 
vehicule. 

On a done schematiquement repr&ente sur la figure I, le vehicule universel conforme 
k V invention, de fa9on simplifie, afin de bien faire apparaitre les differentes 
20 caracteristiques de Tinvention. 

Ce vehicule comprend un chassis r^ferenc6 (C), incorporant deux essieux oscillants, 
dont seul Tessieu avant (1) a ete represente. Quatre roues independantes (2), (3) (4) et 
(5) sont mont6es sur lesdits essieux. 

25 

Chacune des roues avant (2) et (3) est directrice et montSe sur un moyeu, 
respectivement (7) et (9), solidarise au chassis par T intermediate d'un bras porteur, 
respectivement (6) et (8). 

30 Ces bras porteur (6, 8) sont articules sur le chassis (1) au niveau d'axes d'articulation, 
egalement denommes axes-pivot (10) et (11) inclines d'un angle de chasse par rapport 
a la verticale, ainsi qu'on peut bien l'observer sur la figure 3. Cette inclinaison permet 
d'augmenter la garde au sol, notamment lors des phases d'ecartement des voies. 



35 Ces axes-pivot sont positionnes au voisinage de Textremit6 avant du chassis. 
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Corollairement, les moyeux (7) et (9) des deux roues directrices (2) et (3) sont en outre 
solidariscs a l'essieu avant (1) et plus exactement a un organe directionnel (12) au 
moyen d'un bras de maintien du parallelisme (13) et (14). Ces bras de maintien sont 
egalement articules au niveau de r organe directionnel (12), monte rotatif par rapport 
5 au chassis, au niveau d'axes d'articulation (15) et (16). 

S'agissant des roues arrieres (4) et (5), celles-ci comportent Sgalement un moyeu (20) 
(21), solidarise a l'essieu arrierc au moyen de bras porteurs (22) et (23), articules au 
niveau d'axes - pivot (24) et (25) sur iedit chassis, Egalement susceptibles de presenter 
10 un angle de chasse par rapport a la verticale. La encore, les axes-pivot sont positionn6s 
au voisinage de l'extremite posterieure du chassis. 

Les moyeux (20) et (21) sont fegalement solidariscs au niveau d'un organe directionnel 
(26) par F intermediate de bras de maintien du parallelisme (27) (28) solidarises k un 
15 organe directionnel (26) au niveau d'axes d' articulation (29) et (30), ledit organe 
directionnel (26) 6tant egalement monte rotatif par rapport au chassis. 

Selon Tinvention, les bras porteurs (6) et (8) sont relics par rintermSdiaire de biellettes 
(31) et (32), a une bague (33), susceptible de coulisser sur une vis sans fin (34) 
20 orientee selon l'axe principal (35) dudit v6hicule, et solidaire du chassis. 

Corollairement, les bras porteurs (22) et (23) des roues arrieres (4) et (5) sont 
solidarities simultanement par 1' intermediate de biellettes (36) et (37) a une bague 
(38), susceptible de coulisser sur la meme vis sans fin (34). 

25 

De la sorte, lorsque Ton actionne cette vis sans fin en rotation, on provoque selon un 
premier sens de rotation confCre a la vis, Pecartement Tune de 1'autre des deux bagues 
(33) (38), et corollairement l'ecartement des bras porteurs (6) et (8) d'une part, et (22) 
(23) d' autre part, par rotation autour de leur axe d' articulation respectif (10, 11) (24, 
30 25) et done, une augmentation de la largeur de la voie du v6hicule outre une 
augmentation de Tempattement Corollairement, compte tenu de Tangle de chasse 
confi&re auxdits axes - pivot, cet ecartement de la voie s'accompagne d'une 
augmentation de la garde au sol du chassis, et done du v6hicule. 

35 A T inverse, selon le second sens de rotation imprim6 k la vis (34), on induit le 
rapprochement des bagues (33) et (38) Tune de 1'autre, induisant une traction sur 
lesdits bras porteurs (6) et (8), (22) et (23), provoquant le rapprochement des roues en 
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direction de l'axe (35) du vehicule, et done le retrecissement de la voie desdites roues 
avant et arriere simultanement, outre une diminution de rempattement. 
Corollairement, cette diminution de la voie et de rempattement s'accompagne d'une 
diminution de la garde au sol du chassis et done du vehicule. 

5 

L'actionnement de cette vis sans fin (34) peut etre realisee electriquement ou au 
moyen d'un v6rin pneumatique ou hydraulique (non represents). En outre, selon une 
forme de realisation non representee, Tecartement ou le rapprochement des bras 
porteur peut etre realist au moyen de verins, agissant independamment ou 
]0 solidairement au niveau de chacun des bras porteur. 

On con<;oit des lors qu'au moyen d'une manoeuvre simple et unitaire, il est possible de 
modifier Tecartement de chacune des voies, respectivement avant et arriere, mais 
egalement de modifier rempattement du vehicule universel conforme a l'invention et 
1 5 ce, de maniere simplifies 

Selon une variante non representee, il peut etre envisagee de prevoir deux vis sans fin 
ind6pendantes, de telle sorte k ne pouvoir faire varier que Tune ou Tautre des deux 
voies, respectivement avant et arriere, en fonction des besoins de Tutilisateur. 

20 

On con9oit egalement que des lors que Ton fait varier la voie, notamment avant et 
arriere, que cette variation soit simultanee pour les deux voies avant et arriere, ou 
indSpendante, et notamment lorsque Ton augmente cette voie, on augmente 
corollairement l'empattement dudit vehicule. 

25 

En effet, de par le positionnement relatif des bras porteur (6) et (8) et leur axe 
d' articulation (10) et (11) d'une part, et des bras porteur (22) et (23), et leux axe 
d' articulation (24) et (25) d'autre part, on con9oit ais6ment, et cela ressort tout 
particulterement bien des figures 1 et 2, que d£s lors que Ton souhaite augmenter la 
30 voie, et done que les deux bagues, respectivement (34) et (38) s'ecartent Tune de 
Tautre, lesdites voies, respectivement avant et arriere s'eloignent Tune de Tautre, 
provoquant une augmentation de rempattement du vehicule. 

Par ailleurs, et ainsi qu'on peut Tobserver toujours sur les figures 1 et 2, les organes 
35 directionnels, respectivement (12) et (26) sont relics entre eux, au moyen d'une tige 
rigide (40), susceptible d'Stre mue en translation au moyen d'un organe (41) du type 
pignon, agissant sur une cremaillere solidaire ou constitutive de ladite tige rigide (40). 
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L'ensemble pignon + cremaillfcre pourrait la aussi etre remplace par un verin, solidaire 
du chassis, et dont le point ^application est fixe sur lesdits organes directionneis 

De ia sorte, la translation a la tige (40) dans un sens ou dans l'autre, induit 
5 corollairement la rotation respective des organes directionneis (12) et (26), et partant 
r orientation des roues avant et airiere en sens antagoniste, pouvant favoriser le virage. 

Conune par ailieurs, les axes de maintien du parallelisme (27) et (28) des roues sont 
monies en porte-a-faux par rapport a Paxe du moyeu, cela favorise la rotation desdites 
10 roues arrieres. 

Le vehicule universel conforme a l'invention presente done de nombreux avantages 
par rapport aux dispositifs de T6tat ant^rieur de la technique. Outre la simplification et 
l'automatisation possibles de sa configuration, il permet Sgalement de disposer d'une 
15 plus grande stability ce qui s'avere tout a fait important tant pour les applications aux 
engins de travaux publics, de transport ou de manutention, que pour les chariots pour 
paraplegiques. 

On notera notamment, que contrairement aux dispositifs connus de Tart anterieur, la 
20 stabilite resultante du vehicule universel conforme a T invention resulte du fait que lors 
de recartemcnt des voies, on augmente rempattement. 



RE VENDIC ATI ONS 

Vehicule universel de transport comportant quatre roues independantes (2 - 5), 
montees chacune sur un moyeu (7, 9, 20, 21) porte par un bras porteur (6, 8, 22, 
23) solidaire du chassis (C) du vehicule, caracterise : 

- tout d'abord, en ce que chacun des bras porteur (6, 8, 22, 23) est articu!6 sur 
le chassis (C) selon un axe d'articulation ou axe - pivot (10, 11, 24, 25) 
positionne au voisinage de Pextremite du chassis ; 

- et en ce que lesdits bras porteur sont relies directement ou indireptement k 
un ou plusieurs organes d'activation (34) assurant simultanenient ou 
independamment la rotation desdits bras porteur par rapport auxdits axes 
d'articulation. 

Vehicule universel de transport selon la revendication 1 , caracterise en ce que 
les bras porteur (6, 8, 22, 23) sont reliSs a ou aux organes d'activation (34) par le 
biais de biellettes (31, 32, 36, 37). 

Vehicule universel de transport selon la revendication 2, caracterise en ce que le 
ou les organes d'activation (34) sont constitues d'une vis sans fin, solidaire du 
chassis (1), sur laquelle sont susceptibles de se deplacer en translation une bague 
(33, 38), au niveau de laquelle est solidarisee Pextr&nite respective desdites 
biellettes (31,32, 36, 37). 

Vehicule universel de transport selon la revendication 3, caracterise en ce qu'il 
ne comporte qu'un seul organe d'activation (34), sur lequel sont susceptibles de 
se deplacer de manifere antagoniste les bagues (33, 38), induisant une variation 
simultanee de la largeur des voies avant et arriere et la longueur de 
rempattement. 

V6hicule universel de transport selon la revendication 1, caracterise en ce que 
Porganc d'activation est constitue par un verin, solidaire du chassis, dont Pautre 
point d'application est constitue par le bras porteur lui-meme (6, 8, 22, 23). 

Vehicule universel de transport selon Tune des revendications 1 k 5, caracterise 
en ce que Paxe d'articulation (10, 11, 24, 25) des bras porteur (6, 8, 22, 23) sur 
le chassis est incline par rapport a la verticale, de telle sorte a induire 
simultanement avec P6cartement de la voie et P augmentation de Pempattement, 
une augmentation de la garde au sol. 
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Vehicule universel de transport selon Tune des revendications 1 a 6, caracterise 
en ce qu'il comportc au moins un train de roues directionnelles, solidarisees au 
chassis, outre par le bras porteur principal (6, 8, 22, 23), egalement par un bras 
de maintien du parallelisme (13, 14, 27, 28), et solidaire dudit chassis (1) par le 
biais d'un organe directionnel (12, 26), lesdits bras etant articutes sur lesdits 
organes directionnels (12, 26) par un axe vertical (15, 16, 29, 30) et etant 
susceptible de tourner par rapport k cet axe au nioyen d'une barre de direction 
(40), entrance en translation par an ensemble crSmaillere/pignon ou tout autre 
moyen equivalent. 
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